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作者简介

福建永春县人。1958年毕业于浙江大学电机工程系。现为四川大学自动化系教授，四川省自动化与仪
器仪表学会荣誉理事，国务院特殊津贴获得者。

    在教学研究方面，积极改革“自动控制理论”传统的教学体系，探索和构建将其两部分基础内容—
—线性系统的经典控制理论与现代控制理论(即状态空间法基础)有机结合的新体系。1991年出版新体
系教材《自动控制原理》(上、下册)，1996年该书获得第三届全国普通高校工科电子类专业优秀教材
奖。在世纪之交，承担多项四川省教学改革与研究项目，在国内外会议和刊物上发表有关新体系论
文10余篇，其中五次(1998、1992、1994、2007年和2009年)在全国自动化教育学术会议上发表的新体系
论文均被评为大会优秀论文。
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